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図５ 製作した X軸移動のローラスライド構造 
 本来であれば，このアームの先端に開閉するハンドを取り付ける必要がある．しかし，今回の自
主研究ではそこまで製作することができなかった．ハンドの開閉は直動式のソレノイドで行う計画
であり今後の課題としては，そのソレノイドにより開閉するハンドの機構についての設計，ソレノ
イドに電力を供給する電気配線の検討などが考えられる． 
 
４． まとめ 
今年度は3Dプリンタの移動機構をベースにしたUFOキャッチャーの作製を中心に行い，必要とな
るフレームの組立，移動機構の部品の作製および機構の作製について自主研究を進めることができ
た．その結果，UFOキャッチャーのアームを移動させるX軸の移動機構，Y軸の移動機構および，アー
ムの伸び縮みによるZ軸の移動機構を完成させることができた．しかし，UFOキャッチャーが対象物
をつかむハンド部の作製まではできなかった．今後は，ハンド部の作製および，Arduinoでコントロ
ールするためのモータ，センサー等の配線をすすめ，UFOキャッチャーとしての装置完成を目指す
とともに，Arduinoプログラムの検討による動作検証が新たな目標となると考える． 
 
